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 要  旨 
高齢者が自立した生活を送るための前提条件としては，日常生活の基本動作で
ある歩行・移動機能が充足されることが必要である．歩くことは高齢者にとって
肉体的・精神的な健康を保つ上で非常に重要である. 
このとき，歩行動作における人体への負担は各関節のトルクだけではなく，着
地時や立脚期における骨格系への負荷もあると考えられる．そのため，関節や骨
格系への負荷を減少させることが必要となる．また，装置が歩行動作の妨害とな
らないために，人体と機械との協調動作を行うことが必要となり，そのため，歩
行動作の情報を取得し機械へ反映させる必要がある． 
このような機能を有するアシストシステムとして本研究では，体重を支持する
ことで下肢への負担を軽減し，下肢への装着を排除した非拘束型の「体重支持型
アシストシステム」(GSS:GaitSupportSystem)の提案・開発を行った．  
本論文では，まず，歩行などの随意的動作を適切に補助する体重支持型アシス
ト方式を提案する．本アシスト方式は，人と機械の役割を明確に区別することで，
人と機械の両者に対してシンプルであるという特徴を持ち，かつ，自由度の高い
歩行動作を補助することが可能となる．装着者は，特別な操作を行う必要はなく，
普段の歩行動作を行うだけでシステムを制御することとなる．また，本方式は平
地歩行だけでなく，不整地・坂道歩行，階段昇降動作に対しても適用可能である．
次に，試作したGSSについて説明する．GSSは，唯一の装着点である腰部:体幹装
具とDCモータで駆動する2軸3リンクのアシスト脚から構成される．また,装着者に
対してセンサ等の機器を取り付ける必要がないセンサレスなシステムとなってい
る.GSSは,「足先追従モード」「体重支持モード」の2種のモードを組み合わせた
制御方式を用いることで，随意的歩行動作の障害とならないアシストを行う． 
最後に，本方式の有効性検証を目的とする試作機GSSを用いた歩行アシスト実験
について述べる．本実験から得られた結果を以下に示す. 
(1) システムが装着者と協調して動作し，本方式が歩行動作・階段昇降に対し
て適用可能であることを確認した． 
(2) システムは遊脚期において追従効果を発揮し，装着者の接地点付近60[mm]
の範囲内に接地することを確認した． 
(3) システムがアシスト効果を発揮することで，装着者に対する接地時の衝撃
荷重が140[N]程度低減されることを確認した． 
(4) システムがアシスト効果を発揮することで，装着者自重による準静的荷重
が90[N]程度低減されることを確認した． 
 これらの結果から，本システムにより装着者関節の骨面圧を低減させることが
可能であることを確認した．また，本システムは人と機械の協調動作を実現し，
歩行動作の障害とならないシステムであることを確認した． 
 
